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โครงงานฉบับนี้มีวัตถุประสงค์ 1) เพ่ือสร้างถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติ 2) เพ่ือหาประสิทธิภาพ
ของถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติ โดยถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ ใช้บอร์ด Arduino เป็นตัวประมวลผลหลัก 
มีการนำเซนเซอร์อัลตร้าโซนิคมาใช้ในการตรวจจับระยะห่างระหว่างวัตถุกับถังขยะ เมื่อมีวัตถุอยู่ใน
ระยะที่เซ็นเซอร์ตรวจจับได้ บอร์ด Arduino จะสั่งงานให้เซอร์โวมอเตอร์ทำงานเพื่อเปิดถังขยะ และ
หากวัตถุไม่อยู่ในระยะตามที่กำหนด ภายใน 5 วินาที บอร์ด Arduino สั่งงานให้เซอร์โวมอเตอร์
ทำงานเพื่อปิดถังขยะ พร้อมทั้งมีไฟแจ้งสถานการณ์ทำงานของถังขยะด้วย ซึ่งได้มีการทดลองการ
ทำงานการเปิด-ปิด ของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ และหาประสิทธิภาพของถังถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 

ผลการทดลอง พบว่า การทำงานของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติทำงานในระยะ 10-30 
เซนติเมตร หากเกินระยะที่กำหนดถังขยะจะไม่ทำงาน และประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
โดยรวมอยู่ในระดับมาก 
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บทที่ 1 

บทนำ 

เนื้อหางานในหัวข้อนี้นำเสนอเกี่ยวกับความเป็นมาของโครงงาน วัตถุประสงค์และขอบเขต
ของงานไปจนถึงวิธีการดำเนินงานและประโยชน์ที่รับจากโครงงาน 

1.1 ความเป็นมาของโครงงาน 
ในปัจจุบันการจัดการขยะเป็นหนึ่งในปัญหาที่มีความสำคัญและท้าทายในหลายๆ สังคม 

โดยเฉพาะในพื้นที่ที่มีการใช้ถังขยะในชีวิตประจำวัน ทั้งในบ้าน , สำนักงาน, ห้างสรรพสินค้า หรือ
สถานที่สาธารณะ ซึ่งการทิ้งขยะเป็นกิจกรรมที่เกิดขึ้นบ่อยครั้ง และต้องมีการเปิดฝาถังขยะเพื่อทิ้ง
ขยะ แต่การสัมผัสกับฝาถังขยะบ่อยๆ อาจก่อให้เกิดปัญหาด้านสุขอนามัย เช่น การแพร่กระจายของ
เชื้อโรคและการสะสมของแบคทีเรียบนฝาถังขยะ การทิ้งขยะในถังขยะโดยไม่สัมผัสฝาเป็นวิธีหนึ่งที่
สามารถช่วยลดปัญหานี้ได้ 

โดยผู้ใช้งานไม่จำเป็นต้องใช้มือเปิดฝาถังขยะ ซึ่งทำให้สะดวกและรวดเร็วในการทิ้งขยะ 
โดยเฉพาะในขณะถือสิ่งของหรือขยะจำนวนมาก ระบบเปิด-ปิดอัตโนมัติทำให้สามารถทิ้งขยะได้ง่าย
และรวดเร็วโดยไม่ต้องใช้มือสัมผัส 

ดังนั้น ทางคณะผู้จัดทำจึงได้มีแนวคิดที่จะสร้างถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ เพ่ือช่วยอำนวยความ
สะดวกให้กับชีวิตประจำวัน ช่วยแก้ปัญหาการสัมผัสถังขยะและเพิ่มความสะดวกในการทิ้งขยะ โดย
การใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับระยะห่างของผู้ใช้ เมื่อผู้ใช้เข้าใกล้ถังขยะ ฝาจะเปิดอัตโนมัติและปิดหลังจากที่
ผู้ใช้ทิ้งขยะเสร็จสิ้น 
 
2.1 วัตถุประสงค์โครงการ 

2.1.1 เพ่ือสร้างถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติ 
     2.1.2 เพ่ือหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติ 
 

3.1 ขอบเขตของโครงการ 
3.1.1 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino เป็นตัวประมวลผลหลัก 

     3.1.2 มีเซ็นเซอร์ตรวจจับระยะเพ่ือควบคุมการเปิด-ปอดของถังขยะ 
3.1.3 ใช้เซอร์โวมอเตอร์ในการเปิดและปิดฝาถังขยะ 
3.1.4 ใช้แหล่งพลังงานจากแบตเตอรี่ 
3.1.5 มีไฟแสดงสถานการณ์ทำงาน 

 
4.1 ผลที่คาดว่าจะได้รับ 

 4.1.1 ได้ถังขยะที่สามารถเปิด-ปิด อัตโนมัติ 
4.1.2 ได้ความสะอาดไม่ต้องสัมผัสฝาถังขยะสามารถ เปิด-ปิด โดยอัตโนมัติ 
4.1.3 ได้ความสะดวกสำหรับทุกคนในครอบครัวไม่ว่าจะเป็นเด็กหรือผู้สูงอายุ 
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5.1 วิธีดำเนินโครงการ 
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและหลักการที่เกี่ยวข้อง 

เนื ้อหาในหัวข้อนี ้จะนำเสนอเกี ่ยวกับทฤษฎีที ่สำคัญและหลักการที ่เกี ่ยวข้องที ่ผู ้จัดทำ  
ได้ทำการศึกษาค้นคว้า เพ่ือเป็นแนวทางในการจัดทำโครงงาน 

2.1 บอร์ด Arduino Uno 
2.2 HC-SRO4 SENSOR 
2.3 โมดูลรีเลย์  
2.4 โมดูลลดแรงดันไฟ Step Down 
2.5 หลอดไฟแสดงสถานะ  
2.6 แจ็ค DC ตัวเมีย 
2.7 เซอร์โวมอเตอร์ 
2.8 โปรแกรม Arduino Uno 

 
2.1  บอร์ด Arduino Uno 

เป็นบอร์ดมาตรฐานที่นิยมใช้งานมากที่สุด เนื่องจากเป็นขนาดที่เหมาะสำหรับการเริ่มต้น
เรียนรู้ Arduino และมี Shields ให้เลือกใช้งานได้มากกว่าบอร์ด Arduino รุ่นอื่นๆที่ออกแบบมา
เฉพาะมากกว่า โดยบอร์ด Arduino Uno ได้มีการพัฒนาเรื่อยมา ตั้งแต่ R2 R3 และรุ่นย่อยที่เปลี่ยน
ชิปไอซีเป็นแบบ SMD   
 

                 
ภาพที่ 2.1 บอร์ด Arduino Uno  

ที่มา: https://www.artronshop.co.th/article/2/arduino 
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ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์   ATmega328 
ใช้แรงดันไฟฟ้า     5V 
รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า (ที่แนะนำ)  7 – 12V 
รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า (ที่จำกัด)  6 – 20V 
พอร์ต Digital I/O    14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 
พอร์ต Analog Input    6 พอร์ต 
กระแสไฟที่จ่ายได้ในแต่ละพอร์ต   40mA 
กระแสไฟที่จ่ายได้ในพอร์ต   3.3V 50mA 
พ้ืนที่โปรแกรมภายใน    32KB พ้ืนที่โปรแกรม, 500B ใช้โดย Booloader 
พ้ืนที่แรม     2KB 
พ้ืนที่หน่วยความจำถาวร (EEPROM)  1KB 
ความถี่คริสตัล     16MHz 
ขนาด      68.6x53.4 mm 
น้ำหนัก      25 กรัม 

 
2.2 HC-SR04 SENSOR 

 HC-SR04 SENSOR เป็น MODULE ULTRASONIC (40KHz) เป็น SENSOR ใช้วัดระยะทาง
ของวัตถุ หรือสิ่งกีดขวางที่อยู่ด้านหน้า SENSOR โดยใช้หลักการส่งคลื่นเสียง ULTRASONIC ออกไป 
และรับคลื่นเสียงที่สะท้อนกลับมา โดยใช้การจับเวลาที่ส่งคลื่นเสียงออกไป และสะท้อนกลับมา 

คุณสมบัติ 
• ระยะทางท่ีวัดได้ 3 cm. - 210 cm. 
• 4 PIN ต่อใช้งาน VCC+5V, TRIG, ECHO, GND 
• ใช้ไฟเลี้ยง 5V, ขนาด PCB 45 X 20 mm. 

                        

 
ภาพที่ 2.2 HC-SR04 SENSOR 

ที่มา: https://www.ett.co.th/prodKitNLab/HC-SR04/index.html 
 
  

https://www.ett.co.th/prodKitNLab/HC-SR04/1.jpg
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2.3 โมดูลรีเลย ์ 
โมดูลรีเลย์เป็นแผงวงจรหลักท่ีบรรจุรีเลย์หนึ่งตัวหรือมากกว่า โมดูลเหล่านี้มีรูปร่างและขนาด

ที่หลากหลาย โดยรูปแบบที่พบมากที่สุดคือแผงวงจรสี่เหลี่ยมที่มีรีเลย์ 2 , 4 หรือ 8 ตัว โมดูลรีเลยแ์ต่
ละตัวมีส่วนประกอบต่างๆ เช่น ไฟ LED แสดงสถานะ ไดโอดป้องกัน ทรานซิสเตอร์ และตัวต้านทาน 
โดยทั่วไปแล้วข้อมูลหลักเกี่ยวกับโมดูลรีเลย์ เช่น ค่าแรงดันไฟฟ้าขาเข้า แรงดันไฟฟ้าสวิตช์ และ
ขีดจำกัดกระแสไฟฟ้า จะพิมพ์อยู่บนพ้ืนผิวเพ่ือให้ใช้อ้างอิงได้ง่ายรีเลย์เป็นสวิตช์ไฟฟ้าที่ทำงานภายใต้
การควบคุมของแม่เหล็กไฟฟ้า เมื่อแม่เหล็กไฟฟ้านี้ถูกเปิดใช้งาน มันสามารถเปิดหรือปิดสวิตช์ได้ ทำ
ให้กระแสไฟฟ้าไหลผ่านวงจรได้หรือป้องกันไม่ได้ 

 
ภาพที่ 2.3 โมดูลรีเลย์ 

ที่มา: https://www.google.co.th/?gws_rd=ssl 
 
2.4 โมดูลลดแรงดันไฟ Step Down 

เป็นวงจรลดแรงดันแบบ Step-Down หรือเรียกอีกแบบว่า Buck Converter (บัคคอนเวอร์เตอร์) ใช้ลด
แรงดันจากแรงดันสูงให้ต่ำลง ใช้หลักการสวิตช่ิง-ตัวเหนี่ยวนำ(L) จึงทำให้มีความร้อนและความสูญเสียกำลังไฟน้อย 
ไม่เหมือนกับการลดแรงดันโดยใช้ IC ตระกูล 78xx / 317 ท่ัวไปที่ใช้หลักการลดทอนทำให้เกิดความร้อนสูง  วงจรบัค
คอนเวอร์เตอร์เมื่อลดแรงดันลงแล้วจะได้กระแส Output เพิ่มขึ้น 

- วงจรงแปลงไฟ สำหรับลดแรงดันไฟฟ้า ระบบ Switching ควบคุมด้วย IC เบอร์ LM2596S  
- รับไฟตั้งแต่ 4-40V เลือกปรับลดได้ตั้งแต่ 1.5V ถึง 35V กระแสใช้งานปรกติ 2A 
- วงจรสามารถตั้งค่าไฟขาออกตามต้องการได้ด้วยการปรับค่าR-Trimport หลังจากตั้งค่าแล้ว 
- วงจรจะทำการปรับแรงดันไฟฟ้าขาออกให้คงท่ีอัตโนมัติแม้แรงดันขาเข้าจะแปรผันก็ตาม 

                             
       ภาพที่ 2.4 โมดูลลดแรงดันไฟ Step Down 

   ที่มา: https://images.app.goo.gl/xAPv7Ks2Km4ogAo86 
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2.5 หลอดไฟแสดงสถานะ  
ไพลอตแลมป์ ไฟแสดงสถานะ เพ่ือบอกการทำงานต่างๆ เช่น แสดงการทำงานปกติ, การหยุด

ทำงาน, การเกิด Alarm Overload การเปิด-ปิดระบบ ไฟแสดงเฟสระบบไฟฟ้า หลอดไฟแสดง
สถานะหน้าตู้ควบคุม (Pilot Lamp) ขนาดมาตรฐาน 22 มม. ใช้สถานะบอกให้ผู้ใช้งานระบบทราบ
การทำงานของระบบ เช่น การเปิด หรือ ปิด, การแจ้งเตือนต่างๆ เช่น Over load หรือการผิดปกติ
อ่ืนๆ หลอดไฟสามารถใช้กับแรงดัน 220VAC ได้โดยตรง ภายในเป็นหลอด LED ความสว่างสูง 2 ดวง 
พร้อมวงจรควบคุมด้วย IC ลดแรงดันให้เกิดความเหมาะสม 

                                       
ภาพที่ 2.5 หลอดไฟแสดงสถานะ  

ที่มา: https://www.modulemore.com/product/708/pilot-lamp 
 
2.6 แจ็ค DC ตัวเมีย 

หัวแจ็ค DC ตัวเมีย คือขั้วต่อไฟฟ้าที่ใช้ในอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่าง ๆ เพื่อรับพลังงานไฟฟ้า
กระแสตรง (DC) มักใช้กับอุปกรณ์ท่ีใช้แหล่งจ่ายไฟภายนอก เช่น อะแดปเตอร์ AC/DC ลักษณะ  เป็น
ขั้วต่อที่มีรูหรือช่องสำหรับเสียบขั้วต่อตัวผู้ (หัวแจ็ค DC ตัวผู้) มีขนาดและรูปแบบที่แตกต่างกันไป
ขึ้นอยู่กับอุปกรณ์และปริมาณกระแสไฟฟ้าที่ต้องการมักทำจากวัสดุที่เป็นฉนวนไฟฟ้า เช่น พลาสติก 

 
                                                 

      ภาพที่ 2.6 แจ็ค DC ตัวเมีย 
 ที่มา: https://www.modulemore.com/product/275/ 

 
2.7 เซอร์โวมอเตอร์ 

เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) คือ มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่มักถูกนำมาใช้ในการควบคุม
มุมหรือตำแหน่งเชิงเส้นที่มีความละเอียดสูง โดยเซอร์โวมอเตอร์จะประกอบด้วยมอเตอร์ ชุดเกียร์ 
และบอร์ดควบคุม รวมไว้เป็นโมดูลเดียวกัน และจะรับสัญญาณควบคุม (signal, S) เพียง 1 เส้น 
ไฟเลี้ยง VCC และกราวด์ GND อีกอย่างละ 1 เส้น รวมเป็น 3 เส้น โดยทั่วไปเราสามารถควบคุมให้
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เซอร์โวมอเตอร์หมุนในทิศตามเข็มนาฬิกา (หมุนขวา) หรือ ทวนเข็มนาฬิกา (หมุนซ้าย) ได้ โดยมีมุมใน
การหมุนตั้งแต่ 0 องศา ถึง 180 องศา นั่นคือ เซอร์โวจะหมุนได้เพียง 180 องศาหรือครึ่งรอบเท่านั้น 
โดยมีตำแหน่งกึ่งกลางอยู่ที ่ 90 องศา และมีระดับแรงดันแบบ TTL ระดับแรงดัน VCC ที่จ่ายให้
มอเตอร์นี้จะอยู่ในช่วงประมาณ 4 ถึง 6 โวลต์ 

 
ภาพที่ 2.7 เซอร์โวมอเตอร์ 

ที่มา: https://inex.co.th/home/product/servo-sg92r/ 
 
2.8 โปรแกรม Arduino Uno 

เป็นแพลตฟอร์มอิเล็กทรอนิกส์โอเพ่นซอร์สที่ใช้ฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ที่ใช้งานง่าย บอร์ด 
Arduinoสามารถอ่านอินพุตได้ เช่น แสงบนเซ็นเซอร์ นิ้วบนปุ่ม หรือข้อความ Twitter และแปลงเป็น
เอาต์พุต เช่น การเปิดใช้งานมอเตอร์เปิดLEDหรือเผยแพร่ข้อมูลออนไลน์คุณสามารถสั่งให้บอร์ดของ
คุณทำอะไรได้โดยส่งชุดคำสั่งไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์บนบอร์ด ในการทำเช่นนี้ คุณต้องใช้ภาษา
การเขียนโปรแกรม Arduino (ตามWiring ) และซอฟต์แวร์ Arduino (IDE ) ตามProcessing 

ตลอดหลายปีที ่ผ ่านมา Arduino ถือเป็นสมองของโปรเจ็กต์นับพัน ตั ้งแต่สิ ่งของใน
ชีวิตประจำวันไปจนถึงเครื่องมือทางวิทยาศาสตร์ที่ซับซ้อน ชุมชนผู้สร้างจากทั่วโลก ไม่ว่าจะเป็น
นักเรียน ผู้มีใจรัก ศิลปิน โปรแกรมเมอร์ และผู้เชี่ยวชาญ ได้มารวมตัวกันที่แพลตฟอร์มโอเพ่นซอร์
สแห่งนี้ ผลงานของพวกเขาได้รวมกันเป็นองค์ความรู้ที่เข้าถึง ได้มากมาย ซึ่งสามารถช่วยเหลือทั้ง
มือใหม่และผู้เชี่ยวชาญได้เป็นอย่างดี 

Arduino ถือกำเนิดขึ้นที่สถาบัน Ivrea Interaction Design Institute ในฐานะเครื่องมือที่
ใช้งานง่ายสำหรับการสร้างต้นแบบอย่างรวดเร็ว โดยมุ ่งเป้าไปที ่นักเรียนที ่ไม่มีพื ้นฐานด้าน
อิเล็กทรอนิกส์และการเขียนโปรแกรม ทันทีท่ี Arduino เข้าถึงชุมชนที่กว้างขึ้น บอร์ด Arduino ก็เริ่ม
เปลี่ยนแปลงเพื่อปรับตัวให้เข้ากับความต้องการและความท้าทายใหม่ๆ โดยแยกผลิตภัณฑ์จากบอร์ด 
8 บิตธรรมดาไปจนถึงผลิตภัณฑ์สำหรับแอปพลิเคชัน IoT อุปกรณ์สวมใส่ การพิมพ์ 3 มิติ และ
สภาพแวดล้อมแบบฝังตัว            

 
                   ภาพที่ 2.8 โปรแกรม Arduino Uno 

    ที่มา: https://www.pngwing.com/en/search?q=arduino+Logo

https://www.pngwing.com/en/search?q=arduino+Logo


 

 

บทที่ 3 

วิธีดำเนินงาน 

ในการพัฒนาถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติสามารถจำแนกขั้นตอนการดำเนินการดังนี้ 

3.1 การออกแบบวงจรถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
 3.2 การสร้างถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
 3.3 การเก็บรวบรวมข้อมูล 
 
3.1 การออกแบบถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติ 

 
ภาพที่ 3.1 การออกแบบวงจรรวมของระบบ 

 
จากภาพที่ 3.1 เป็นวังจรของถังขยะเปิด-ปิดอัตโรมัติ โดยใช้บอร์ดArduinoเป็นตัว

ประมวลผลหลัก ซึ่งมีการนำเซนเซอร์อัลตร้าโซนิคมาใช้ในการตรวจจับการเคลื่อนไหว โดยเซนเซอร์
นั้นใช้ไฟเลี้ยง5V ขา Trig ในการส่งข้อมูลต่อ ขา 8Echo ในการรับข้อมูลกับขา 9 บนบอร์ดArduino 
โดยบอร์ดโมดูลรีเลย์ใช้ไฟเลี้ยง5V ส่วนเซอร์โวมอเตอร์ต่อเข้ากับ OUTPUT ขั้วบวกและ OUTPUT ขั้ว
ลบของสเต็ปดาวน์ และเจ็คDCตัวเมีย ขั้วลบต่อเข้ากับGnd ขั้วบวกไฟ12Vต่อเข้า Vin บนบอร์ด 
Arduino และไฟแจ้งสถานะต่อ ขั ้วบวกเข้าโมดูลรีเลย์ขั ้วลบต่อเข้า Gnd บนบอร์ด Arduino 
นอกจากนี้ไฟเลี้ยงทั้งระบบได้มาจากAdapter INPUT 220 VDC OUTPUT 12 VDC 
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3.2 การสร้างถังขยะเปิด-ปิด อัตโนมัติ  
3.2.1 จัดหาอุปกรณ์ในการสร้าง 

 
ภาพที่ 3.2 จัดหาอุปกรณ์ในการสร้าง 

 
3.2.2 เขียนโค้ดและส่งข้อมูลเข้าบอร์ดArduino 

 

ภาพที่ 3.3 เขียนโค้ดและส่งข้อมูลเข้าบอร์ดArduino 
 

3.2.3 เจาะรูบนถังขยะเพ่ือติดตั้งอุปกรณ์ 

 
ภาพที่ 3.4 เจาะรูบนถังขยะเพ่ือติดตั้งอุปกรณ์ 
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3.2.4 ต่อสายไฟตามวงจรที่กำหนด 

 
ภาพที่ 3.5 ต่อสายไฟตามวงจรที่กำหนด 

 
 3.2.5 เก็บสายไฟให้เป็นระเบียบ 

 
ภาพที่ 3.6 เก็บสายไฟให้เป็นระเบียบ 

 

3.2.6 ทดลองการทำงานของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 

   
ภาพที่ 3.7 ทดลองการทำงานของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
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3.3 การเก็บรวบรวมข้อมูล 
 3.3.1 ประชากรและกลุ่มตัวอย่าง 

ในการทดสอบหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ กลุ่มตัวอย่างในการดำเนินการ
วิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยได้เลือกใช้ประชากรที่เป็นนักเรียน ชั้น ปวช 3 แผนกวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์ 
วิทยาลัยการอาชีพสังขะ ปีการศึกษา 2568 จำนวน 5 คน  ได้มาด้วยวิธีเลือกแบบเจาะจง (Purposive 
Sampling) 

3.3.2 เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
  เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย เป็นแบบประเมิณคุณภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติซึ่ง
เครื่องมือที่ใช้ในการศึกษาเป็นแบบประเมิณคุณภาพที่ผู้วิจัยสร้างขึ้นเอง มีสาระสำคัญแบ่งเป็น 2 ส่วน 
คือ 
  ส่วนที่  1 เป ็นแบบสอบถามเก ี ่ยวก ับข้อมูลทั ่วไปของผ ู ้ตอบแบบสอบถาม
ประกอบด้วย เพศ และช่วงอายุของผู้ใช้งาน เป็นแบบสำรวจรายการ (Check List) 
   ส่วนที่ 2 เป็นแบบประเมิณคุณภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ เป็นแบบสอบถาม
แบบมาตรส่วนประมาณค่า 5 ระดับ (Rating Scale) ตามวิธีของ ลิเคอร์ท (Likert type) โดยกำหนด
เกณฑ์การให้คะแนน ดังนี้ 
    5  หมายถึง  มากที่สุด 
    4 หมายถึง  มาก 
    3 หมายถึง  ปานกลาง 
    2 หมายถึง  น้อย 

1 หมายถึง  น้อยที่สุด 
   กำหนดความหมายของคะแนนเฉลี่ยของคำตอบไว้ ดังนี้ 

     4.51-5.00 หมายถึง  มากที่สุด  
       3.51-4.50 หมายถึง  มาก 
       2.51-3.50 หมายถึง  ปานกลาง 
      1.51-2.50 หมายถึง  น้อย 
       1.00-1.50 หมายถึง  น้อยที่สุด 

   โดยกำหนดเกณฑ์ในการยอมรับคุณภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
มีค่าเฉลี่ยอยู่่ในระดับดีข้ึนไป (3.51 ขึ้นไป) 
 3.3.3 วิธีการเก็บรวบรวมข้อมูล 

ในการวิจัยครั้งนี้ผู้วิจัยใช้สถิติในการวิเคราะห์ข้อมูลจากครูและนักเรียน วิทยาลัย
การอาชีพสังขะ โดยวิธี ใช้แบบประเมิณคุณภาพ ใช้วิธีการแบบเจาะจง จำนวน  10 ราย
ระหว่างวันที่  1 มกราคม  –  1 กุมภาพันธ์ 2568 หลังจากนั้นนำข้อมูลที่ได้มาทำการลงรหัส
เพ่ือนำไปวิเคราะห์ในขั้นตอนต่อไป 
 3.3.3 สถิติที่ใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูล 

ผู้วิจัยกำหนดวิธีการวิเคราะห์ข้อมูลโดยการใช้สถิติพ้ืนฐานดังนี้ 
    1) ค่าเฉลี่ย (Mean) คำนวณจากสูตร (สุวิมล ติรกานันท์ 2548, 201) 
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   ( )Χ  = ค่าเฉลี่ย 
Χ  = ผลบวกของข้อมูลทั้งหมด 

  Ν  = จำนวนข้อมูลทั้งหมด 

    2) ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน  (Standard of Division) (บุญชม, 2545: 80) 

 

สูตร S.D. = Variance 
   S.D. = ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 
  Variance = ค่าความแปรปรวนของข้อมูล 
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บทที่ 4 
ผลการดำเนินงาน 

ผลการพัฒนาและการทดลองเป็นข้อมูลที่ได้จากการออกแบบการดำเนินการสร้างและการ
พัฒนาถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติไปทดลองว่าในส่วนของระบบการทำงานมีประสิทธิภาพและมี
ความสามารถตามท่ีได้ออกแบบไว้หรือไม่ ซึ่งมีรายละเอียดดังนี้ 
 4.1 ผลการทดลองใช้งานถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
 4.2 ผลการการหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
 
4.1 ผลการทดลองใช้งานถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 

            ตารางท่ี 4.1 ผลการทดลองถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
ระยะห่าง ทำงาน ไม่ทำงาน 
10 ซม.   
20 ซม.   
30 ซม.   
40 ซม.   

จากตารางที่ 4.1 พบว่า การทำงานของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติทำงานในระยะ 10-30 ซม.
หากเกินระยะที่กำหนดถังขยะจะไม่ทำงาน 

 
4.2 ผลการการหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 

       ตารางที่ 4.2 ผลการหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
รายการประเมิน ค่าเฉลี่ย การแปลผล 

มีความปลอดภัย 4.55 มากที่สุด 
รูปแบบ ขนาดและน้ำหนักมีความเหมาะสม 4.00 มาก 
ใช้งานได้ง่ายและสะดวกสบาย 5.00 มากที่สุด 
วัสดุที่ใช้มีความแข็งแรง ทนทาน ซ่อมแซมได้ง่าย 3.50 ปานกลาง 
ประหยัดพลังงาน 2.50 น้อย 
รวม 3.91 มาก 
จากตารางที่ 4.2 พบว่า ประสิทธิภาพขของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติโดยรวมอยู่ในระดับมาก

ค่าเฉลี่ย  3.91 ใช้งานได้ง่ายและสะดวกสบายอันดับที่หนึ่ง รองลงมาคือมีความปลอดภัย มีรูปแบบ 
ขนาดและน้ำหนักมีความเหมาะสมวัสดุที่ใช้มีความแข็งแรง ทนทาน ซ่อมแซมได้ง่าย  และประหยัด
พลังงาน ค่าเฉลี่ย (5.00,4.55,4.00,3.50,2.50)



 

 

บทที่ 5 
สรุป อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

 
ในบทนี้เป็นการสรุปขั้นตอนการดำเนินงานที่ผ่านมา ที่ทางผู้จัดทำโครงงานได้จัดทำขึ้นมานั้น

มีข้ันตอนการทำงานตามที่ขอบเขตกำหนด จากผลการใช้งานในครั้งนี้สามารถสรุปผลได้จากการนำผล
การทดลองในแต่ละครั้งมาวิเคราะห์ เพ่ือหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ ดังนี้ 
 5.1 สรุปผลการดำเนินการ 
 5.2 ปัญหาและอุปสรรคในการจัดทำ 
 5.3 ข้อเสนอแนะและแนวทางในการทำโครงงานในครั้งต่อไป 
 
5.1 สรุปผลการดำเนินการ 

5.1.1 ผลการทดลองใช้งานถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ พบว่า การทำงานของถังขยะเปิด-ปิด
อัตโนมัติทำงานในระยะ 10-30 ซม.หากเกินระยะท่ีกำหนดถังขยะจะไม่ทำงาน 

5.1.2 ผลการการหาประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ พบว่า ประสิทธิภาพขของถัง
ขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติโดยรวมอยู่ในระดับมากค่าเฉลี่ย  3.91 ใช้งานได้ง่ายและสะดวกสบายอันดับที่
หนึ่ง รองลงมาคือมีความปลอดภัย มีรูปแบบ ขนาดและน้ำหนักมีความเหมาะสมวัสดุที่ใช้มีความ
แข็งแรง ทนทาน ซ่อมแซมได้ง่าย และประหยัดพลังงาน ค่าเฉลี่ย  
 
5.2 ปัญหาและอุปสรรคในการจัดทำ 
 5.2.1 หากมีสิ่งแปลกปลอมอยู่ในระยะการทำงานของเซ็นเซอร์อาจทำให้เซ็นเซอร์ทำงาน  
ผิดพลาดได ้
 5.2.2 ต้องเสียบสาย Adapter ตลอดเวลาขณะใช้งาน 
 
5.3 ข้อเสนอแนะและแนวทางในการทำโครงงานในครั้งต่อไป 
 5.3.1 ปรับให้เซ็นเซอร์มีระยะการตรวจจับการเคลื่อนไหวสั้นลง 
 5.3.2 ใช้เป็นแบตเตอร์รี่หรือใช้เป็นระบบชาร์จแทน 
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ภาคผนวก 

 

 

 

 

 

 

  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ก 

แบบเสนอโครงการ 

  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ข 

แบบประเมิณประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 

  



 

 

 

แบบประเมิณประสิทธิภาพของถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ 
 
คำชี้แจง  แบบประเมิณประสิทธิภาพแบ่งเป็น  3  ตอน  โปรดแสดงความคิดเห็นให้ตรงกับความเป็น
จริงมากท่ีสุด และให้ครบทุกตอนเพื่อความสมบูรณ์ 
 
ตอนที่  1  ข้อมูลทั่วไปของผู้ตอบแบบสอบถาม 
 1.1  เพศ   ชาย    หญิง 
 1.2  อายุ   ต่ำกว่า  18  ปี   19 - 24 ปี  
     25 - 30 ปี    30  ปีขึ้นไป 
 
ตอนที่ 2 กรุณาใส่เครื่องหมาย () ให้ตรงกับระดับความรู้ความเข้าใจและความพึงพอใจของท่าน 
         5  หมายถึง  มีระดับมากท่ีสุด  

4  หมายถึง  มีระดับมาก  
3  หมายถึง  มีระดับปานกลาง 

         2  หมายถึง  มีระดับน้อย  
1  หมายถึง  มีระดับน้อยที่สุด 

รายการประเมิน 
ระดับความคิดเห็น 

5 4 3 2 1 
1. อนุรักษ์พลังงาน      
2. วัสดุที่ใช้มีความแข็งแรง ทนทาน ซ่อมแซมได้ง่าย      
3. ใช้งานได้ง่ายและสะดวกสบาย      
4. มีความปลอดภัย      
5. รูปแบบ ขนาดและน้ำหนักมีความเหมาะสม      

 
ตอนที่  3  ข้อคิดเห็นและเสนอแนะอ่ืน ๆ 
............................................................................................................................. ...................................
................................................................... .............................................................................................  

 
  



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ค 

ภาพการทดลองใช้งานจริง 

  



 

 

ภาพการทดลองใช้งานจริง 

 

                   

 

                      



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ง 

โค้ดโปรแกรม 

  



 

 

#include <Servo.h> 
#define TRIG_PIN 9   // ขาของ Trigger บนเซ็นเซอร์อัลตราโซนิค 
#define ECHO_PIN 10  // ขาของ Echo บนเซ็นเซอร์อัลตราโซนิค 
#define SERVO_PIN 6  // ขาของเซอร์โวมอเตอร์ 
Servo servo; 
void setup() { 
    pinMode(TRIG_PIN, OUTPUT); 
    pinMode(ECHO_PIN, INPUT); 
    servo.attach(SERVO_PIN); 
    servo.write(0); // ตั้งค่ามุมเริ่มต้นของฝาถังขยะ 
    Serial.begin(9600); 
} 
void loop() { 
    long duration; 
    int distance; 
    // ส่งสัญญาณอัลตราโซนิค 
    digitalWrite(TRIG_PIN, LOW); 
    delayMicroseconds(2); 
    digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH); 
    delayMicroseconds(10); 
    digitalWrite(TRIG_PIN, LOW); 
    // อ่านค่าระยะทาง 
    duration = pulseIn(ECHO_PIN, HIGH); 
    distance = duration * 0.034 / 2; 
    Serial.print("Distance: "); 
    Serial.print(distance); 
    Serial.println(" cm"); 
    // ถ้าตรวจพบวัตถุในระยะ 10 ซม. หรือน้อยกว่า ให้เปิดฝา 
    if (distance > 0 && distance <= 10) { 
        servo.write(90); // เปิดฝา 
        delay(3000); // หน่วงเวลา 3 วินาที 
        servo.write(0); // ปดิฝา 
    } 
    delay(500); 
} 
  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก จ 

ประวัติผู้จัดทำโครงงาน 

  



 

 

 
 
 

ประวัติผู้จัดทำ 
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ที่อยู่ บ้านเลขท่ี 1 หมู่ 14 บ้านสวาท ตำบลทับทัน อำเภอสังขะ จังหวัดสุรินทร์ 
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ประวัติผู้จัดทำ 
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ชื่อเล่น  เจน 
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